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(g) Verfahren zum Testen eines Sensors 
@ Es wird ein Verfahren zum Testen eines Sensors durch 

ein gezieltes Storen der Erfassung derzu messenden Gro- 

Se und Auswerten des daraus resultierenden Ausgangs- 

slgnals des Sensors beschrieben. Das Verfahren zeichnet 

sich dadurch aus, daS in einer Lernphase die Auswirkun- 

gen der Storung auf das vom Sensor ausgegebene Signal 

ermittelt wird, und dafS wahrend des Testens des Sensors 

das von diesem ausgegebene Signal so verarbeitet wird, 

da& die durch die Storung verursachte Veranderung des 

Sensor-Ausgangssignals beseitigt wird. Dadurch erreicht 

warden, daf^ auch dann, wenn der Sensor ohne oder 

ohne groSere Unterbrechung getestet wird, in beliebig 

kurzen zeitlichen Abstanden ein die zu messende Gro&e 

reprasentierendes Signal zur Verfugung steht. 
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Beschreibung 

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein V(nfahreD 
gen^ dem Obeibegri£f des Patentanspruchs 1, d. h. ein 
Verfahren zum Testen eines Sensors durch ein gezieltes Sto- 5 
ren der Erfassung der zu messenden GroBe und Auswerten 
des daraus resultierenden Ausgangssignals des Sensors. 
[0002] Ein solches Verfahren wird beispielsweise verwen- 
del, um die ordnungsgemaBe Funktion eines Drehratensen- 
sors zu testen. lO 
[0003] Drehratensensoren dienen zu Erfassung der Dreh- 
bewegung eines Gegenstandes pro Zeiteinheit (°/s) und wer- 
den beispielsweise in Kraftfahrzeugen eingesetzt, um zu er- 
kennen, ob das Kraftfahrzeug etwa bei einer zu schnellen 
Kurvenfahrt auBer KontroUe zu geraten (auszubrechen oder 15 
ins Schleudem zu kommen) droht, damit sofort geeignete 
GegenmaBnahmen (in der Regel ein automatisches Abbrem- 
sen einzelner Rader) eingeleitet werden konnen. 
[0004] Dies ist ein sehr wichtiger Sicherheitsaspekt. Des- 
halb, und weil ein ohne tatsachlichen AnlaB erfolgendes Ab- 20 
bremsen einzelner Rader, beispielsweise das Abbremsen bei 
schneller Geradeausfahrt, verheerende Auswirkungen ha- 
ben kann, ist es von sehr groBer Bedeutung, daB der Sensor 
stets ordnungsgemaB funkdoniert und gegebenenfalls abge- 
schaltet oder ignoriert wird. 25 
[0005] Solche Drehratensensoren werden daher wahrend 
des Betriebes standig getestet. Dies geschieht dadurch, daB 
man die Erfassung der eigentlich zu messenden GroBe ge- 
zielt stort und das daraus resultierende Ausgangssignal des 
Sensors auswertet. 30 
[0006] Hne bekannte Voigehensweise wird nachfolgend 
unter Bezugnahme auf Fig. 1 erlautext. Die Fig. 1 zeigt zwei 
verschiedene Ausgangssignale eines Diehratensensors, und 
zwar zum einen das Signal, das der Sensor ausgeben wuide, 
wenn die Messung nicht gest5rt werden wurde (duich Qua- 35 
drate gekennzeichnete Kurve A), und zum andeien das Si- 
gnal, das der Sensor ausgibt, wenn die Messung zu Ibst- 
zwecken gestort wird (durch Dreiecke gekennzeichnete 
Kurve B); das durch die Kurve A daigestellte Signal wird im 
folgenden als reales Fahrsignal, das durch die Kurve B dar- 40 
gestellte Signal gemessenes Signal bezeichnet. 
[0007] Im betrachteten Beispiel wird die Messung alle 42 
Z^iteinheiten (beispielsweise alle 21 ms) gest5rt. Die St5- 
rungen bewirken, daB das vom Sensor eigentlich zu mes- 
sende Signal (Kurve A) durch einen Offset uberlagert wird, 45 
wobei dieser Offset abwechselnd einen Ausschlag des Sen- 
sorsignals nach oben (Storung bei 1 = 0) und nach unten 
(Stoning bei t = 42) bewirken. 

[0008] Die Uberpriifung des Sensors erfolgt nun dadurch, 
daB zu einem bestimmten Zeitpunkt, beispielsweise bei t = 50 
24 und bei t = 66 (allgemein: bei T = n • 42 + 24; n = 0, 1, 2, 
. . .) iiberpriift wird, ob die Differenz zwischen dem zum be- 
treffenden Zeitpunkt ausgegebenen Sensorsignal und dem 
zuletzt ermittelten realen Fahrsignal innerhalb eines be- 
stimmten Wertebereiches (Drehratenbereiches) liegt. 55 
[0009] Ist dies der Fall, kann davon ausgegangen werden, 
daB der Sensor ordnungsgemaB arbeitet; ist dies nicht der 
Fall, muB davon ausgegangen werden, daB der Sensor nicht 
fehlerftei arbeitet. 

[0010] Durch eine solche Oberpriifung kann auch wah- 60 
rend des normalen Einsatzes des Sensors die ordnungsge- 
maBe Funktion desselben kontrolliert werden. 
[OOU] NachteiUg hieran ist allerdings, daB der Sensor im- 
mer nur dann zur Erfassung der von ihm eigentlich zu erfas- 
senden GrOBe verwendet werden kann, wenn das von ihm 65 
ausgegebene Signal B gerade nicht durch eine Storung be- 
einfluBt ist, also dem realen Fahrsignal A entspricht. Dies ist 
im betrachteten Beispiel etwa bei t = 40 und t = 82 und wei- 



\jsr im Abstand von jeweib 42 Zeiteinheiten mdglich. 
[0012] Die zeitlichen Abstande, in welchen der Sensor das 
reale Fahrtsignal liefert, sind in Anbetracht der l^ache, 
daB auf gegebenenfalls auftretende Gefahrensituationen so- 
fort reagiert werden soil, relativ groB. Andererseits darf die 
t)berpriifung der ordnungsgemaBen Funktion des Sensors 
auch nie langer unterbrochen werden, woduich es zu der be- 
schriebenen Voigehensweise keine Alternative zu geben 
scheint. 

[0013] Der vorliegenden Erfindung liegt daher die Auf- 
gabe zugrunde, das Verfahren gemaB dem OberbegrifF des 
Patentanspruchs 1 derart weiterzubilden, daB auch dann, 
wenn der Sensor ohne oder ohne groBere Unlerbrechungen 
getestet wird, in sehr kurzen zeitlichen Abstanden ein die zu 
messende GroBe reprasentierendes Signal zur Verfligung 
steht. 

[0014] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB durch das in 
Paten tanspruch 1 beanspruchte Verfahren gelost, 
[0015] Das erfindungsgemaBe Verfahren zeichnet sich da- 
durch aus, daB in einer Lemphase die Auswirkungen der 
Storung auf das vom Sensor ausgegebene Signal ermittelt 
wird, und daB wahrend des Testens des Sensors das von die- 
sem ausgegebene Signal so verarbeitet wird, daB die durch 
die Storung verursachte Veranderung des Sensor-Ausgangs- 
signals beseitigt wird. 

[0016] Dadurch kann auch in Phasen, in welchen das vom 
Sensor ausgegebene Signal durch die zum Testen des Sen- 
sors erfolgenden Storungen beeinfluBt ist, das Signal ermit- 
telt werden, das der Sensor ohne diese Storungen ausgeben 
wUrde. 

[0017] Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung sind 
den Unteranspruchen, der folgenden Beschreibung, und den 
Hguren entnehmbar. 

[0018] Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines 
Ausfuhrungsbeispiels unter Bezugnahme auf die Figuren 
n^er erlautert. Es zeigen 

[0019] Fig. 1 das Signal, das der Sensor ausgibt, wahrend 
er getestet wird, und das Signal, das der Sensor ausgeben 
wurde, wenn er gerade nicht getestet werden wiirde, 
[0020] Fig. 2 das Signal, das der Sensor ausgibt, wahrend 
er getestet wird, und ein auf die nachfolgend beschriebene 
Art und Weise daraus ermitteltes bereinigtes Signal, und ein 
aus einer Differentiation des bereinigten Signals erhaltenes 
wei teres Signal, und 

[0021] Fig. 3 eine Anordnung zur Durchfuhrung des im 
folgenden beschriebenen Verfahrens. 

[0022] Der Sensor, anhand dessen das im folgenden naher 
beschriebene Verfahren erlautert wird, ist wiederum der ein- 
gangs bereits erwahnte Drehratensensor Es sei jedoch be- 
reits an dieser Stelle darauf hingewiesen, daB es sich prinzi- 
piell auch um einen beliebigen anderen Sensor handeln 
k6nnte. 

[0023] Dieser Sensor wird wie bei dem eingangs beschrie- 
benen herkommlichen Verfahren wahrend des normalen Be- 
uiebes desselben ununterbrochen getestet, wobei der Test 
auch wieder durch eine die Generierung eines Offset im 
Sensorsignal bewirkende Storung der Erfassung der eigent- 
lich zu messenden GroBe und Auswerten des daraus resul- 
tierenden Ausgangssignals des Sensors erfolgt. 
[0024] Das Ausgangssignal des Sensors, das sich im be- 
trachteten Beispie 1 hierdurch ergibt, ist durch eine in Fig. 2 
mit dem Bezugszeichen BB bezeichnete Kurve veranschau- 
licht. 

[0025] Die in der Fig. 2 gezeigte Kurve BB resultiert dar- 
aus, daB die Erfassung der eigentlich zu messenden GroBe 
im Abstand von 42 Zeiteinheiten so gestdrt wird, daB das ei- 
gentiich auszugebende Sensorsignal von einem Offset Uber- 
lagert wird. Der uberlagerte Offset ist der selbe Offset wie 
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bei der Kurve B gemaB Fig. 1. DaB die Kurve BB dennoch 
einen anderen Verlauf aufweist als die Kurve B liegt daran, 
daB sich die realen Fahrsignale unterscheiden. Das der 
Kurve BB zugnindeliegende reaie Fahrsignal ist durch eine 
Kurve AA in Fig. 2 veranschaulicht, wobei die Kurven AA 
und A erkennbar verschiedene ^%rl^e aufweisen. Wcnn 
die eigentlicb zu messenden Gr30en, d. h. die Kurven A und 
AA gleich wSren, batten auch die Kurven B und BB den sei- 
ben Veilauf. Insoweit stinunen also das eingangs beschrie- 
bene harkommliche Verfahren und das neue Verfahren uber- 



[0Q26] Wie spSter noch genauer verstanden werden wird, 
bcsteht keine Einschrankung darauf, daB die Kurven B und 
BB bei identischra Ausgangsbedingungen den selben Ver- 
lauf haben. Insbesondere kann bei dem bier vorgesteUten 
V«f ahren ein einen beliebigen anderen Verlauf der Kurve 
BB hervorrufender Offset verwendet werden. An den Offset 
werden nur relativ geringe Anforderungen gestellt. Durch 
den verwendeten Offset muB "nur" gewahrleistet sein, dafi 
die Veranderungen, die das Sensor- Ausgangssignal dadurch 
erfahrt, quaiitativ und quantitativ jedes Mai gleich sind und 
auch nicht von der GroBe und dem Verlauf der zu messen- 
den GroBe abhangen. Die Veranderungen sind vorzugsweise 
insbesondere nicht von der herrschenden Temperatur und 
dem Alter des Sensors abhangig, wobei insbesondere die 
TemperatureinflUsse, aber auch Alterungseinflusse kompen- 
siert werden konnten, 

[0027] Wi& beim eingangs beschriebenen herkommlichen 
Verfahren, wird basierend auf dem durch den Offset veran- 
derten Signal (Kurve B bzw. BB) ermittelt, ob der Sensor 
ordnungsgemaB arbeitet. Dies geschieht bei dem hier vorge- 
steUten Verfahren allerdings anders als bei dem eingangs be- 
schriebenen herkommlichen Verfahren. 
[0028] Bei dem hier vorgesteUten Verfahren wird von dem 
vom Sensor ausgegebenen Signal BB der jeweils Oberla- 
gerte Offset subtrahiert, und wird iiberpruft, ob das daraus 
resultierende bereinigte Signal ein die zu messende Gr5Be 
reprasentierendes Signal sein kann. 

[0029] Der vom Sensorsignal AA subtrahierte Offset wird 
in einer I^mphase ermittelt und gespeichert. 
[0030] Die Lemphase wird in einer Phase durchgefQhrt, in 
welcher der zeitliche Verlauf der eigentlicb zu erfassenden 
Gr5Be bekannt ist Diese Phase ist vorzugsweise eine Phase, 
in welcher der Sensor ohne Beaufschlagung mit einem Off- 
set einen bekannten konstanten Wert Uefem muBte, wobei 
dieser Wert vorzugsweise nuU ist. Bei einem Drehratensen- 
sor ist dies beispielsweise eine Phase, in welcher er bzw. das 
System, in welches er eingebaut ist, nicht bewegt wird. In ei- 
nem solchen Zust and wird die Erfassung der eigentlicb zu 
erfassenden GroBe auf die auch spater im normalen BeUieb 
des Sensors praktizierte Art und Weise gestort, und quantita- 
tiv die Abweichung des daraufhin vom Sensor ausgegebe- 
nen Signals von dem Signal ermittelt, welches der Sensor 
ausgegeben hatte, wenn er nicht gestort worden ware. Im be- 
Urachteten Beispiel wird die Differenz zwischen den genann- 
ten Signalen vorzeichen - und betragsmaBig ermittelt. Diese 
Erraitdung findet zu einem oder mehreren bestimmten Zeit- 
punkten nach der Aktivierung des Offset statt, im betrachte- 
ten Beispiel aUe zwei Zeiteinheiten, also nach jeder ms. Die 
dabei ermittelten Abweichungen werden gespeichert. 
[0031] Es sei bereits an dieser SteUe darauf hingewiesen, 
daB die ermittelten Abweichungen nicht zwangslaufig die 
genannte Differenz sein muB. Es muB "nur" gewahrleistet 
sein, daB sich aus dem vom Sensor ausgegebenen Signal 
und den ermittelten Abweichungen das reale Fahrsignal, 
d. h. das Signal ermitteln laBt, das der Sensor ausgeben 
wiirde, wenn die Messung ohne Offset durchgefiJhrt worden 



[0032] Femer besteht keine zwingende Notwendigkeit, 
die Abweichungen zu den genannten Zeitpunkten zu ermit- 
teln. Prinzipiell k5nnen die Abweichungen an beUebig vie- 
len und beUebig festgelegten Zeitpunkten ermittelt werden. 
5 [0033] Falls wie im beurachteten Beispiel abwechselnd 
verschiedene Storungen erfolgen, die verschiedene Offsets 
hervorrufen, werden die Abweichungen fur jede der ver- 
schiedenen Storungen ermittelt 

[0034] Die ermittelten und gespeicherten Abweichungen 
10 werden verwendet um dann, wenn der Sensor im normalen 
Betrieb zu Testzwecken gestort wird, das Signal zu ermit- 
teln, das der Sensor ausgeben wiirde, wenn er nicht gestort 
werden wurde. Dies geschieht im betrachteten Beispiel da- 
durch, daB von dem vom Sensor ausgegebenen Signal die in 
15 der Testphase ermittelten Abweichungen subUrahiert oder 
hinzuaddiert werden. Hierfur werden zu denjenigen Zeit- 
punkten, fiir welche die Abweichungen bekannt sind, die 
aktueUen Werte des vom Sensor ausgegebenen Signals er- 
mittelt und von diesen Werten werden die jeweUs zugeord- 
20 neten Abweichungen subtrahiert (oder hinzuaddiert). 

[0035] Das Ergebnis dieser Korrektur ist ein bereinigtes 
Signal, das der Sensor ausgeben wOrde^ wenn die Messung 
ohne Storung durchgefiihrt werden wurde, also das durch 
die Kurve AA in Fig. 2 veranschaulichte reale Fahrsignal. 
25 Damit stehen bei dem beschriebenen Verfahren auch wSh- 
rend des Testens des Sensors die zu messende GroBe repra- 
sentierende Signale zur VerfUgung, und zwar (abhangig von 
den in der Testphase ermittelten Abweichungen) beUebig 
viele und in beUebigen zeitlichen Abstanden aufeinanderfol- 
30 gende Signale. 

[0036] Basierend auf dem bereinigten Signal AA kann 
auch getestet werden, ob der Sensor ordnungsgemSB arbei- 
tet. Hierzu wird das bereinigte Signal AA nach der Zeit dif- 
ferenzierl und UberprOft, ob das Ergebnis dieser Differentia- 
35 tion einen vorgegebenen positiven od«- einen vorgegebenen 
negativen Grenzwert Uberschreitet Das Ergebnis der er- 
wahnten Differentiation reprasentiert die Drehratenande- 
rung pro Zeiteinheit und ist in der Fig. 2 durch die mit dem 
Bezugszeichen CC bezeichnete Kurve dargesteUt. 
40 [0037] Wenn und so lange das Signal CC keinen der er- 
wahnten Grenzwerte iiberschreitet karm davon ausgegan- 
gen werden, daB der Sensor ordnungsgemaB arbeitet; wenn 
das Signal CC einen der Grenzwerte uberschreitet ist dies 
ein Anzeichen dafur, daB der Sensor nicht ordnungsgemaB 
45 arbeitet. 

[0038] Dem Uegt die Erkenntnis zugrunde, daB der Ge- 
genstand, dessen Drehrate durch den Sensor ermittelt wer- 
den soU, die Drehrate pro Zeiteinheit nur in einem bestimm- 
ten AusmaB verandem kann, wobei dieses AusmaB im aUge- 
50 meinen um so geringer ist, je groBer und/oder schwerer der 
Gegenstand ist dessen Drehrate es zu ermitteln gilt Bei- 
spielsweise kann ein Kraflfahrzeug seine Drehrate selbst in 
Ausnahmesituationen maximal um einen bestimmten Um- 
fang pro Zeiteinheit verandem. Zeigt die Kurve CC nun aber 
55 eine Drehratenanderung an, die groBer ist als der durch Ver- 
suche ermittelte oder geschatzte maximale Wert, so laBt sich 
daraus schluBfolgem, daB der Sensor einen falschen Wert 
Uefert. 

[0039] Es ware auch denkbar, das Signal CC einer anderen 
60 Verarbeitung, beispielsweise einer Integration, zu unterzie- 
hen, und die FeststeUung, ob der Sensor ordnungsgemaB ar- 
beitet Oder nicht, vom Ergebnis dieser Verarbeitung abhan- 
gig zu machen. 

[0040] Ob der Sensor ordnungsgemaB arbeitet kann aber 
65 auch wie bisher direkt aus dem von Sensor ausgegebenen 
Signal BB ermittelt werden, beispielsweise indem ermittelt 
wird, ob sich die momentane AmpUtude dieses Signal zu 
vorgegebenen Zeitpunkten innerhalb eines bestimmten Be- 
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reiches befiadet. Es ware auch denkbar, das Signal BB erst 
auf eine bestiiiimte Art zu vra^aibeiten, beispiels weise zu dif- 
foenzieien oder zu integrieren, und zu tibeiprtifen, ob das 
daraus lesultieiende Signal cxler Eigebnis bestimmte Bedin- 
gungen erfuilt. 5 
[0041] Es konnen auch gleichzeitig, nacheinander oder 
abwechselnd verschiedrae OberprUfungen durchgefuhrt 
weiden. 

[0042] Unabhangig von der Art und Weise, auf die uber- 
priift wird, ob der Sensor ordnungsgemaB arbeitet oder lO 
nicht, stehen aber stets das zu messende Signal (Kurve AA) 
reprasentierende Werte zur Verfugung. 
[0043] In Fig. 3 ist eine Anordnung gezeigt, durch welche 
sich das vorstehend beschriebene Verfahren realisieren laBl. 
[0044] Die gezeigte Anordnung enthalt einen Sensor 1, 15 
eine Sensorsignalempfangseinrichtung 2, eine Teststeuer- 
einrichtung 3, eine Abweichungsermittlungseinrichtung 4, 
eine Abweichungsspeichereinrichtung 5. eine Fehlererken- 
nungseinrichtung 6, eine Auswahleinrichtung 7, einen Sub- 
trahierer 8 und einen Taktgenerator 9. 20 
[0045] Der Sensor 1 ist der zu testende Sensor. Er erfaBt 
die zu ermittelnde MeBgroBe und gibt ein dieser entspre- 
chendes analoges Signal aus, und enthalt daruber hinaus 
Mittei, die auf Veranlassung der Teststeuereinrichtung 3 fur 
die StSrung der Erfassung der zu messenden GroBe (fiir die 25 
Offsetgenerierung) soigen. 

[0046] Die Sensorsignalempfangseinrichtung 2 empfangt 
das vom Sensor 1 ausgegebene Signal und leitet es an den 
Subtrahierer 8 und an die Abweichungsermittlungseinrich- 
tung 4, und an die Fehlererkennungseinrichtung 6 weiter. 30 
[0047] Die Abweichungsermittlungseinrichtung 4 ermit- 
telt in der Lemphase die Abweichung zwischen dem ihr von 
der Sensorsignalempfangseinrichtung 2 zugefuhrten Sen- 
sor-Ausgangssignal und dem Ausgangssignal des Sensors, 
das dieser bei den herrscbenden Bedingungen ohne eine 35 
Storung der Erfassung der zu messenden Gr6Be ausgeben 
wiirde. Das ermittelte Etgebnis (die die ermittelte Abwei- 
chung reprasentierende Daten weiden an die Abweichungs- 
speichereinrichtung 5 ausgegeben. 

[0048] Die Abweichungsspeichereinrichtung 5 speichert 40 
die ihr von der Abweichungsermittlungseinrichtung 4 zuge- 
fuhrten Daten und gibt sie bei Bedarf an die Fehlererken- 
nungseinrichtung 6 und an die Auswahleinrichtung 7 aus. 
[0049] Die Auswahleinrichtung 7 erhSlt das Ausgangssi- 
gnal der Abweichungsspeichereinrichtung 5 und den Wert 0 45 
zugefuhrt, und legt fest, welches dieser Signale dem Subtra- 
hierer 8 zugefuhrt wird. 

[0050] Der Subtrahierer 8 subtrahiert das ihm von der 
Auswahleinrichtung 7 zugefuhrte Signal von dem ihm von 
der Sensorsignalempfangseinrichtung 2 zugefuhrten Signal. 50 
Das Ausgangssignal ist das die GroBe der durch den Sensor 
1 zu messenden GroBe reprasentierende Signal (das berei- 
nigte Signal, bzw. das reale Fahrsignal; Kurve AA). 
[0051] Die Fehlererkennungseinrichtung 6 erhalt die Aus- 
gangssignale der Sensorsignalempfangseinrichtung 2 und 55 
der Abweichungsspeichereinrichtung 5, bildet die Differenz 
zwischen diesen Signalen, differenziert das daraus resultie- 
rende Ergebnis nach der 2^it, und uberprufl, ob das Ergeb- 
nis der Differentiation innerhalb zulassiger Grenzen liegt, 
wobei dann, wenn dies nicht der Fall ist, ein Signal ausgege- 60 
ben wind, durch welches signalisiert wird, daB der Sensor 
nicht ordnungsgemaB arbeitet, 

[0052] Die Teststeuereinrichtung 3 steuert die Abwei- 
chungsermitdungseinrichtung 4, die Abweichungsspeicher- 
einrichtung 5, die Fehlererkennungseinrichtung 6, die Aus- 65 
wahleinrichtung 7, und den Taktgenerator 9, und veranlaBt 
bei Bedarf die zum Testen des Sensors 1 erfordwliche St6- 
rung. 
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[0053] Durch Teststeuereinrichtung 3 kann dadurch so- 
wohl die in der Lemphase durchzufuhiende Ermitdung der 
Auswirkung der Storung auf das vom Sensor 1 ausgegebene 
Signal, als auch den normalen Betrieb der Anordnung steu- 
em. 

[0054] In der Lemphase veranlaBt die Teststeuereinrich- 
tung 3 die Generierung der auch im normalen Betrieb zum 
Testen des Sensors verwendeten Storung und soigt dann da- 
fiir, daB die Abweichungsermittlungseinrichtung 4 die Aus- 
wirkung der Storung auf das vom Sensor ausgegebene Si- 
gnal ermittelt, und daB die die ermittelte Auswirkung repra- 
sentierenden Daten in der Abweichungsspeichereinrichtung 
5 gespeichert werden, Durch die Aktiviemng und Deaktivie- 
rung des mit der Abweichungsermittlungseinrichtung 4 und 
der Abweichungsspeichereinrichtung 5 verbundenen Takt- 
generators 9 gibt die Teststeuereinrichtung daruber hinaus 
vor, zu welchen Zeitpunkten (bezogen auf den Beginn der 
Storung) die Auswirkung ermittelt und gespeichert werden 
soil. 

[0055] Im normalen Betrieb der Anordnung soigt die Tfest- 
steuereinrichtung 3 daftir, 

- daB in kurzen zeitlichen Abstanden Storungen gene- 
riert werden, 

- daB aus der Abweichungsspeichereinrichtung 5 im- 
mer genau diejenigen Daten ausgegeben werden, die 
die Abweichungen enthalten, welche in der Testphase 
zu den jeweiligen Zeitpunkten ermittelt wurden, und 

- daB die Auswahleiiuichtung 7 das ihr von der Ab- 
weichungsspeichereinrichtung 5 zugefQhrte Signal 
zum Subtrahierer 8 weiterleitet. 

[0056] Die beschriebene Vorrichtung und das beschrie- 
bene Verfahren ermoglichen es unabhangig von den Einzel- 
heiten der prakdschen Realisierung, daB auch dann, wenn 
der Sensor ohne oder ohne grGBere Unterbrechung geieslet 
wird, in beliebig kurzen Zeitlich Abstanden ein die zu mes- 
sende GroSe reprasenderendes Signal zur Verfugung steht. 

Patentanspriiche 

1. Verfahren zum Testen eines Sensors durch ein ge- 
zieltes Storen der Erfassung der zu messenden GroBe 
und Auswerten des daraus resultierenden Ausgangssi- 
gnals des Sensors, dadurch gekennzeichnet, daB in ei- 
ner Lemphase die Auswirkungen der Storung auf das 
vom Sensor ausgegebene Signal ermittelt wird, und 
daB wahrend des Testens des Sensors das von diesem 
ausgegebene Signal so verarbeitet wird, daB die durch 
die Stomng verursachte Verandemng des Sensor- Aus- 
gangssignals beseitigt wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Erfassung der zu messenden GroBe so ge- 
stort wird, daB die daraus resultierenden Auswirkungen 
auf das Ausgangssignal des Sensors unabhangig von 
der GroBe und vom Verlauf der zu messenden GroBe 
sind. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB in der Lemphase eine quantitative Er- 
mitdung der Auswirkungen der St5mng auf das vom 
Sensor ausgegebene Signal durchgefuhrt wird. 

4. Verfahren nach einem der vorheigehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB in der Lemphase 
eine Ermitdung des zeitlichen Verlau£s der Auswirkun- 
gen der Stomng auf das vom Sensor ausgegebene Si- 
gnal durchgefiihrt wird. 

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB die in der Lemphase 
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ermittelten Auswirioingea der Storungen auf das vom 
Sensor ausgegebene Signal gespeichert werden. 

6. Vorfahien nach einem dar voifaergehenden AnsprQ- 
che, dadurch g^eonzeichnet, daB die Ermittlung der 
Auswiikungen der St6rungen auf das vom Sensor aus- 
gegebene Signal in einer Phase durchgefuhrt wird, in 
welcher bekannt ist, welches Signal der Sensor ohne 
eine Stoning der Ermittlung der zu messendra GroBe 
ausgeben wUrde. 

7. Verfahien nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnel, daB das von den durch 
die Stoning verursachten Auswirkungen befreite Aus- 
gangssignal des Sensors einer bestimmten Verarbei- 
tung unterzogen wird, und daB das als Ergebnis dieser 
Verarbeitung erhaltene Signal daraufhin uberpriift 
wird, ob es bestinmite Bedingungen erfullt. 
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